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DaimlerChrysler AG Singer 

19-12.2002 



Verfahren lond Vorrlchtung zur Unterstfltzting des Fahrers 
elnes Fahrzeugs bel elnem Elnparkf ahrmanover 



Die Erf indung betrifft ein Verfahren iind eine Vorrichtimg zur 
UntersttLtzung des Fahrers eines Fahrzeugs bei einera Einpark- 
fahrmanSver gemSS dem Oberbegriff des Patentanspruchs 1 bzw. 
22. 

Ein gattungsgemaSes Verfahren ist beispielsweise aus der DE 
38 13 083 C3 bekannt . Bei diesem Verfahren wird der Fahrer 
eines Fahrzeugs bei der Durchfuhrung eines EinparkfahrmanO- 
vers unterstatzt, indem eine potentielle Parkltlcke mit am 
Fahrzeug angeordneten Umgebungserf assungsmitten ermittelt und 
vermes sen wird, indem weiterhin in Abhangigkeit der Abmessun- 
gen der Parklucke eine Solltrajektorie bestimmt wird, entlang 
der das Fahrzeug wahrend des Einparkf ahrmanSvers bewegt wer- 
den soil, und indem der Fahrer uber eine Anzeigevorrichtung 
aufgefordert wird, das Lenkrad in eine Stellung zu bringen, 
die ein Einparken entsprechend der Solltrajektorie erm6g- 
licht . 

Aus der DE 198 09 416 Al ist weiterhin bekannt, daS in Abhtn- 
gigkeit der Abmessungen der Parklftcke eine Einparkstrategie 
ermittelt wird und dafi der Fahrer uber eine optische Anzeige- 
vorrichtung, eine akustische Sprachausgabeeinrichtung oder 
ein haptisches Lenkrad aufgefordert wird, bestimmte Handlun- 
gen vorzunehmen, durch die er gemSfi der ermittelten Einpark- 
strategie in die Parkiacke gefClhrt wird. 
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Nachteilig ist liierbei, dafi die Anweisiingen an den Fahrer 
wenig intuitiv sind. Der Fahrer kann insbesondere nicht beur- 
teilen, auf welchem Weg er in die Parklficke gefuhrt wird und 
welchen Einflufi eine, wenn auch nur geringe, Abweichung von 
5 den Anweisimgen zur Folge hat. 

Der Erfindung liegt die Aufgabe zugrunde, ein Verfahren an- 
zugeben, das dem Fahrer eine bessere Unterstutzung bei der 
Durchfuhrung des Einparkf ahrmanovers gibt* Der Erfindxing 
liegt weiterhin die Aufgabe zugnmde eine Vorrichtung zur 
10 Durchftihrimg des Verfahrens anzugeben. 

Die Aufgabe wird erf indungsgemaS durch die Merkmale des Pa- 
tentanspruchs 1 bzw. 22 gel6st. Vorteilhafte Ausgestaltxangen 
und Weiterbildungen ergeben sich aus den UnteransprQchen. 

Erf indungsgemafi wird eine Parklucke vom Fahrzeug aus erfafit 
15 und ausgemessen, entsprechend einer vorgegebenen Einparkstra- 
tegie eine Solltra j ektorie bestimmt, entlang der das Fahrzeug 
wahrend des Einparkf ahrman6vers bewegt werden soli, und dem 
Fahrer auf einer Bildanzeigevorrichtung ein Parksituations- 
bild angezeigt, auf dem er erkennen kann, wie er in die Park- 
20 liicke gefiihrt wird. Das Parksituationsbild zeigt hierzu in 
einer Draufsicht die Parklucke, eine optimale Sollposition, 
sowie ein erstes Fahrzeug und ein zweites Fahrzeug und vor- 
zugsweise auch die Solltra j ektorie. Dabei entspricht die 
optimale Sollposition dabei einer Position, die das Fahrzeug 
25 innerhalb der Parklucke erreichen soil, das erste Fahrzeug 
dem Fahrzeug in seiner momentanen Position und das zweite 
Fahrzeug dem Fahrzeug in einer Zielposition, welche voraus- 
■ sichtlich erreicht wird, wenn das Fahrzeug der Solltrajekto- 
rie folgend bewegt wird. 

30 Die Sol It raj ektorie wird vorzugsweise in Abhangigkeit des 
anfSnglichen Lenkwinkels bestimmt, d. h. in Abhangigkeit der 
LenkradstellTing zum Zeitpunkt des Startens des Einparkf ahrma- 
n5vers . 
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Die Solltrajektorie wird dabei vorzugsweise derart bestimmt, 
dafi sie an einem Startpunkt mit einem Abschnitt beginnt, der 
mit konstcuitem Lenkwinkel durchf ahrbar ist, wobei dleser 
konstante Lenkwinkel dem im Startpunkt zum Startzeitpunkt 
eingestellten Lenkwinkel entspricht. 

Vorzugsweise wird die Solltrajektorie weiterhin derart be- 
stimmt wird, dafi an den ersten Abschnitt ein zweiter Ab- 
schnitt anschliefit, der ebenfalls mit einem konstanten Lenk- 
winkel durchf ahrbar ist. 

Vorteilhafterweise wird die Parkliicke erfafit und ausgemessen, 
wahrend das Fahrzeug an ihr vorbeifahrt, und der Fahrer auf- 
gefordert, zuriickzuf ahren, wenn er am Startpunkt der Solltra- 
jektorie vorbeigefahren ist. Wenn das Fahrzeug dann die 
Startposition erreicht hat, wird es vorteilhafterweise auto- 
mat isch angehalten. 

In einer vorteilhaf ten Weiterbildung des Verfahrens wird der 
Fahrer bei stehendem Fahrzeug auf gef ordert , das Lenkrad zu 
drehen. Hierdurch wird die Position des zweiten Fahrzeugs iind 
der Verlauf der Solltrajektorie variiert. Vorzugsweise wird 
der Fahrer auf gef ordert , das zweite Fahrzeug durch das Drehen 
des Lenkrads in die optimale Sollposition zu bringen. Die 
Drehrichtung des Lenkrads wird dem Fahrer vorzugsweise op- 
tisch und/oder akustisch und/oder haptisch angezeigt. 

Vorzugsweise wird eine R<ickmeldung an den Fahrer abgegeben, 
wenn das zweite Fahrzeug die optimale Sollposition erreicht 
hat. Die Ruckmeldung erfolgt vorteilhafterweise durch Andem 
der Farbe des im Parksituationsbild gezeigten zweiten Fahr- 
zeugs, beispielsweise durch Andern der Farbe des zweiten 
Fahrzeugs von rot auf griin. 

Vorteilhafterweise wird der Fahrer, sobald er das zweite 
Fahrzeug auf in die optimale Sollposition gebracht hat, auf- 
gef ordert, mit f estgehaltenem Lenkrad loszufahren. 
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Vorzugsweise wird das Parksituationsbild beim Losfahren aus- 
geblendet iind vorteilhaf terweise bei jedeiti Anhalten Oder 
Abbremsen wleder eingeblendet . 

In einer vorteilhaf ten Weiterbildung des Verfahrens wird das 
Pahrzeug autoraatisch angehalten, wenn es wShrend der Durch- 
fuhrung des Elnparkfahrmanovers das Ende eines mit konstantem 
Lenkwinkel durchf ahrbaren Abschnitts der Solltrajektorie 
erreicht ist. 

In einer weiteren vorteilhaf ten Weiterbildung des Verfahrens 
wird die Position des Fahrzeugs wthrend der Dixrchfilhrung des 
Einparkfcdarman6vers dauernd ermittelt und das Pahrzeug auto- 
matisch angehalten, wenn es einen urn die Solltrajektorie 
definierten Toleranzbereich verlSfit. Vorzugsweise wird dera 
Fahrer das Verlassen des Toleranzbereichs dabei optisch 
und/oder akustisch und/oder haptisch angezeigt. 

Vorzugsweise wird die Solltrajektorie jedesraal, wenn das 
Pahrzeug angehalten wird, neu berechnet, um zu verhindem, 
daS der Fahrer auf die ursprungliche Solltrajektorie regeln 

In einer weiteren vorteilhaf ten Weiterbildung des Verfahrens 
wird der Fahrer daruber informiert, ob zum Ereichen der end- 
gaitigen Parkposition ein Rangieren des Fahrzeugs, h. h. eine 
Anderung der Fahrtrichtung erforderlich ist. 

Eine Vorrichtung zur Durchfiihrxang des erf indungsgemaSen Ver- 
fahrens umfafit Umgebungserfassungsmittel zur Erfassung und 
Ausmessung einer sich in der Umgebung des Fahrzeugs befindli- 
chen Parkliicke, Auswertemittel zur Ermittlung der Solltrajek- 
torie, entlang der das Pahrzeug wahrend des Einparkf ahrmano- 
vers bewegt werden soil, Informierungsmittel zur Informienmg 
des Fahrers Hber die zur Durchfuhrung des Einparkf ahrmanovers 
erforderlichen Pahreraktionen und Positionserfassungsmittel 
zxir Ermittlung der Position des Fahrzeugs, wobei die Infor- 
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mierungsmittel eine Bildanzeigeeinrichtimg umfassen/ auf der 
das Parks ituationsbl Id mit der Parklucke, der optimalen Soli- 
position, der Solltrajektorie sowie dem ersten Pahrzeug imd 
dem zweiten Fahrzeug in einer Draufsicht darstellbar sind, 

Der wesentliche Vorteil des erf indungsgetnaSen Verfahrens und 
der erfindimgsgemafien Vorrichtiing besteht darin, daS der 
Fahrer intuit iv erkennt, wie das Einparkf ahrmanover gefahren 
werden soli, insbesondere erkennt er die Lage der optimalen 
Sollposition. Weiterhin erkennt er ohne wei teres, welchen 
Einfliifi er auf die korrekte DurchfOhrung des Einparkf ahrmano- 
ver hat. 



Die Erfindung wird nachfolgend anhand von Figuren nSher er- 
lautert. Es zeigen: 



Figur 1 ein erstes Parksituationsbild, 

Figur 2 ein zweites Parksituationsbild, 

Figur 3 ein drittes Parksituationsbild, 

Figur 4 ein viertes Parksituationsbild, 

Figur 5 ein funftes Parksituationsbild, 

Figur 6 ein sechstes Parksituationsbild. 



Die erfindungsgemafie Vorrichtung zur Unterstutzung des Fah- 
rers eines Fahrzeugs wahrend der Durchffihrung eines Einpark- 
fahrmanovers weist Omgebungserf assungsmittel, Posit ionserfas- 
sungsmittel, Auswertemittel und Informierungsmittel auf. 

Die Uingebungserfassiingsmittel sind am Fahrzeug angeordnet. 
Mit ihnen wird eine Parklucke am Seitenbereich des Fahrzeugs 
erfalSt und vermes sen, wahrend das Fahrzeug an der Parklticke 
vorbeifahrt. Das Erfassen und Vermessen der Parkldcke basiert 
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dabei auf dem Erkennen von Objekten aus der Umgebiing des 
Fahrzeugs und dem Ermitteln des Abstsuids zu diesen Objekten. 
Die Umgebungserfassungsmittel umfassen hierzu Abstandssenso- 
ren, die in bekannter Weise, beispielsweise als Ultraschall- 
5 sensoren, Radarsensoren Oder Lasersensoren ausgefiihrt sein 
konnen • 

Mit den Positionserf assiingsmitteln wird die Position des 
Fcdirzeugs relativ zur Parklucke und damit die Bewegungsstrek- 
ke des Fahrzeugs ermittelt. Sie kdimen in bekannter Weise 
10 beispielsweise Radsensoren zur Ermittlung der Raddrehzahl und 
Lenkwinkelsensoren zur Ermittlung der Lenkrichtung umfassen. 
Die Posit ionserfassung kann aber auch auf einem GPS -System 
basieren. 

Da die Parklucke sich entsprechend der Bewegung des Fahrzeugs 
15 relativ zum Fahrzeug bewegt, ist es zudem denkbar, die Bewe- 
gungsstrecke durch Auswertung der Anderung der Lage der Park- 
Iflcke zu ermitteln. 

Mit den Auswertemitteln wird geprflft, ob die Parklflcke fflr 
einen erf olgreichen Einparkvorgang ausreichend grofi ist. 
20 Trifft dies zu, wird eine optimale Sollposition ermittelt, in 
die das Fahrzeug wahrend des Einparkfahrmanovers gebracht 
werden kann. 

Mit den Informierungsmittel wird der Fahrer iiber die zur 
Durchfuhrung des Einparkf ahrman6vers erf order lichen Schritte 

25 informiert. Die Informierungsmittel umfassen eine im Fahr- 
zeug, beispielsweise am Armaturenbrett , angeordnete Bildan- 
zeigeeinrichtung, auf der die Parksituation schematisch als 
Draufsicht in Form eines Parks ituationsbi Ids angezeigt wird. 
Als Informierungsmittel kdnnen im Fahrzeug weiterhin Ton- 

30 Oder Sprachausgabemittel oder ein haptisches Lenkrad vorgese- 
hen sein. 
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Das erf indxingsgeraaSe Verfahren wird nachfolgend fur den Fall 
beschrleben, daS das Fahrzeug seitlich, langs der Fahrtrlch- 
timg eingeparkt warden soil. Die Einparkstrategie sieht hier- 
bei vor, dafi der Fahrer durch Riickwartsf ahren auf einer s- 
5 formigen Solltrajektorle, welche aus zwei mit konstantem 
Lenkwinkel durchf ahrbaren krelsf dmigen Abschnitten besteht, 
in die Parklucke gefiihrt werden soil. 

Wie bereits ausgefuhrt, wird die Parklucke wahrend der Vor- 
beifahrt mit den Umgebungserfassungsmitteln vermessen. 1st 
10 die Parklucke grofi genug, kann der Fahrer iiber die Informie- 
rungsmittel zum Anhalten aufgefordert werden. Denkbar ist 
auch ein automat isches Anhalten des Fahrzeugs, wenn dies vom 
Fahrer gewunscht wird und er seinen Wunsch durch eine ent- 
sprechende Aktion der Vorrichtung vorher mitgeteilt hat, 

15 Bei stehendem FcJirzeug wird dann geprCift, ob das Fahrzeug 
sich in einer Startposition befindet, aus der ein Einparken 
entlang einer aus zwei kreisf ormigen Abschnitten bestehenden 
Solltrajektorie moglich ist. Ist das Fahrzeug iSOoex die Start- 
position hinaus gefsihren, wird der Fahrer iiber die Informie- 

20 rungsmittel aufgefordert, zurflckzuf ahren. Die Aufforderung 
kann dabei optisch, akustisch oder haptisch erfolgen. Ist der 
Fahrer dann weit genug zuriickgef ahren, wird das Fahrzeug 
automatisch in der Startposition angehalten oder der Fahrer 
zum Anhalten aufgefordert. 

25 In der Startposition wird dem Fahrer das in Figur 1 als Bei- 
spiel gezeigte Parksituationsbild auf der Bildanzeigeeinrich- 
tung angezeigt. Das Parksituationsbild stellt dabei die Park- 
situation zu Beginn des Einparkf ahrmanovers schematisch dar. 

Auf dem Parksituationsbild ist die ParkKlcke 7 mit ihren 
30 Grenzen 3 dargestellt. Innerhalb der Parklilcke 7 wird durch 
einen quaderf6rmigen Bereich eine optimale Sollposition 4 
angezeigt, die das Fahrzeug innerhalb der Parklilcke 7 errei- 
chen soil. Weiterhin sind auf dem Parksituationsbild ein 
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erstes Fahrzeug 1 tind ein zweites Fahrzeug 2 dargestellt , 
wobei das erste Fahrzeug 1 dem Fahrzeug in seiner momentanen 
Position und das zweite Fahrzeug 2 dem Fahrzeug in einer 
voraussichtlichen Zielposition entspricht. Die voraussichtll- 
5 che Zielposition ist dabei eine vom Lenkwinkel abhSngige 
Position, die das Fahrzeug voraussichtlich erreichen wird, 
wenn es der Solltrajektorie 5 folgend bewegt wird. Die Soli- 
trajektorie 5 ist auf dem Parksituationsbild ebenfalls darge- 
stellt. Sie wird derart vorgegeben, dafi sie sich aus zwei 

10 Abschnitten zusaitimensetzt , welche jeweils mit konstantem 
Lenkwinkel durchfahrbar sind. Der Radius des ersten Ab- 
schnitts wird dabei entsprechend dem momentanen eingestellten 
Lenkwinkel vorgegeben. In dem dargestellten Beispiel ist das 
Lenkrad nicht eingeschlagen, die Solltrajektorie 5 ist daher 

15 eine Gerade. 

Die Parklucke 1 , die optimale Sollposition 4 und das erste 
Fahrzeug 1 sind statische Bildelemente des Parksituationsbil- 
deS/ das zweite Fahrzeug 2 ist hingegen ein bewegliches Bild- 
element, dessen Position vom der Fahrer durch Drehen des 
20 Lenkrads variiert werden kann. Entsprechend der Lenkradbewe- 
gung Sndert sich auch die Solltrajektorie 5, entlang der das 
Fahrzeug aus der dem ersten Fahrzeug 1 entsprechenden Start- 
position in die dem zweiten Fahrzeug 2 entsprechende Zielpo- 
sition bewegt werden soli. 

25 Der Fahrer wird nun uber die In£orm±erungsmittel aufgefor- 
dert, das Lenkrad zu drehen. Diese Aufforderung kann optisch, 
beispielsweise durch eine Anzeige auf der BildeLnzeigevorrich- 
tung, akustisch, beispielsweise durch eine Sprachausgabe , 
Oder haptisch, beispielsweise durch ein auf das Lenkrad abge- 

3 0 gebenes Drehmoment in die gewiinschte Lenkrichtung Oder ver- 
st&rktes Gegenmoment in die falsche Lenkricht\mg, erfolgen. 

Ks ist nun Aufgabe des Fahrers, das Lenkrad bei stehendem 
Fahrzeug soweit zu drehen, bis das zweite Fahrzeug 2 in der 
optimalen Sollposition 4 liegt. Hat der Fahrer dies erreicht, 
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wird eine entsprechende Meldung an ihn abgegeben, beispiels- 
weise indem die Farbe des zweiten Fahrzeugs 2 von rot auf 
grxin geandert wird. 

Figur 2 zeigt das Parks ituationsbild, fttr den Fall, dafi der 
Fahrer das zweite Fahrzeug 2 in die optimale Sollposition 4 
gebracht hat. Der Fahrer wird ntm aufgefordert , das Lenkrad 
in der inomentanen Position festzuhalten und loszufahren. 
Sobald er losfahrt wird das Parksituationsbild ausgeblendet . 
Das Ausblenden soil verhindern, dafi der Fahrer durch das 
Parksituationsbild abgelenkt wird iind in Versuchung gerat, 
den Lenkwinkel zu korrigieren. Ebenso werden samtliche aku- 
stischen, optischen und haptischen Meldiingen, die den Fahrer 
zum Einlenken aufgefordert hatten, ausgeblendet . 

Mit dem Ausblenden des Parksituationsbilds steht die Bildan- 
zeigevorrichtung fur die Anzeige anderer Inf ormationen zur 
Verfiigung. Beispielsweise kann nun ein Hindernisbild einge- 
blende t werden, auf dem das Fahrzeug und der Abstand des 
Fahrzeugs zu potentiellen Hindemissen angezeigt werden. 

wahrend der Fahrt wird die Position des Fahrzeugs mit den 
Positionserfassungsmitteln sttodig fiberpraft. Erreicht das 
Fahrzeug nun den Wendepiinkt 5b, d.h, das Ende des erst en 
kreisformigen Abschnitts der Solltrajektorie 5, wird das 
Fahrzeug automatisch angehalten oder der Fahrer zum Anhalten 
aufgefordert . 

Mit dem Anhalten wird das Parksituationsbild wieder einge- 
blendet, Dargestellt wird dabei, wie in Figur 3 gezeigt, das 
aktuelle Parksituationsbild mit der momentanen Position des 
Fahrzeugs als neuer Startposition. 

Der Fahrer wird nun aufgefordert, das zweite Fahrzeug 2 durch 
Umlenken in die optimale Sollposition 4 zu bringen. Hat er 
dies, wie in Figur 4 dargestellt, getan, wird er aufgefordert 
mit festgehaltenem Lenkrad loszufahren. Die in Figur 3 ge- 
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zeigte Solltrajektorie 5 besteht mm nur noch aus einem 
kreisformigen Abschnitt. Dieser entspricht dem zweiten kreis- 
fdrmigen Abschnitt der Solltrajektorie 5 aus Figur 2. Der 
Pahrer wird nxzn Qber diesen Abschnitt in die optimale Sollpo- 
sition 4 gefiihrt. 

Sobald der Fahrer losfahrt, werden sSmtliche Meldiingen, die 
ihn zum Umlenken aufgefordert haben sowie das Parks ituat ions- 
bild wieder ausgeblendet . Erreicht das Fahrzeug ntin das Ende 
der Solltrajektorie 5, wird es automatisch angehalten Oder 
der Fahrer zum Anhalten aufgefordert. Weiterhin wird der 
Fahrer optisch, akustisch oder haptisch darOber informiert, 
daS die Einparkassistenz nun beendet ist. 

Das Verfahren wurde bisher fiir den Fall beschrieben, daE der 
Fahrer den Anweisungen korrekt gefolgt ist. Falls der Fahrer 
jedoch falsch lenkt, kann es sein, dafi ein Einparken in die 
optimale Sollposition 4 ohne zusatzliches Rangieren, d.h. 
ohne zusatzliches Andem der Fahrtrichtung, nicht mehr mfig- 
lich ist. 

Urn solche Fehler rechtzeitig zu unterbinden, wird die tat- 
sachliche Position des Fahrzeugs wShrend der Fahrt stSndig 
mit der Solltrajektorie 5 verglichen. Ist abzusehen, dafi der 
Fahrer so falsch lenkt, dafi die optimale Sollposition 4 ohne 
zusatzliches Rangieren nicht mehr erreicht werden kann, was 
dann der Pall ist, wenn das Fahrzeug einen urn die Solltrajek- 
torie 5 definierten Toleranzbereich veriast, wird das Fahr- 
zeug angehalten und der Fahrer liber akustische, optische oder 
haptische Meldungen aufgefordert, die Lenkbewegung zu korri- 
gieren. Mit dem Anhalten wird dem Fahrer das Parks ituat ions - 
bild mit der aktuellen Parksituation und der aktuellen Posi- 
tion des Fahrzeugs als neuer Startposition angezeigt. Die 
Solltrajektorie wird ausgehend von der neuen Startposition 
neiiberechnet , urn zu verhindern, dafi der Fahrer regeln mufi, um 
das Fcdirzeug auf die ursprflngliche Solltrajektorie zu brin- 
gen. 
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Es ist weiterhin denkbar, dafi im Fahrzeug Mittel zur Korrek- 
tur des Lenkwinkels vorgesehen sind, die in gewissen Grenzen 
sine automat ische Korrektur des Lenkwinkels und damit eine 
automatische Korrektur von Lenkfehlern erlauben. 

Um eine rechtzeitige Reaktion zu ermSglichen wird die Ge- 
schwindigkeit des Fahrzeugs wahrend der Fahrt vorteilhaf ter- 
weise auf einen \mterhalb eines vorgegebenen Maximalwerts 
liegenden Wertebereich begrenzt. 

Bei dem in den Figuren 1 bis 4 gezeigten Beispiel ist die 
Parklficke 7 ausreichend grofi, um ein Einparken ISngs der 
StraSe ohne Rangieren zu ermSglichen, Falls die Gr6Se der 
Parklucke nur noch ein Einparken rait Rangieren zulaSt, wird 
dies dem Pahrer mitgeteilt. Die optimale Sollposition wird 
dann im Parksituationsbild nicht mehr parallel zur Strafie 
sondem, wie in Figur 5 gezeigt, in einer Schraglage darge- 
stellt, was fur den Fahrer ein Zeichen ist, daS diese Positi- 
on nicht die Endposition ist, sondern durch einen Rangiervor- 
gang noch korrigiert werden kann. Zusatzlich kann dem Pahrer 
beispielsweise durch eine Pfeil die anschliefiende Rangier- 
richtung angezeigt werden, 

Beim bisher dargestellten Beispiel wird der Fahrer beim ruck- 
wartigen Einparken in eine langs der Fahrtrichtung verlaufen- 
de Parkliicke imterstutzt . Selbstverstandlich laSt sich das 
Verfahren auch fur eine Einparkstrategie raodif izieren, die 
das rftckwartige Einparken in eine quer zur Fahrtrichtung 
verlaufende Parkliicke vorsieht. In diesem Fall besteht die 
Solltrajektorie 5, wie in Figur 6 dargestellt, aus einem 
einzigen kreisf ormigen Abschnitt, so dafi ein Anhalten xand 
Umlenken wahrend des Einparkf ahantianovers nicht mehr erforder- 
lich ist. Die Fahre runt ers tut zung erfolgt analog zu der dem 
Fahrer beim Einparken in eine langs der Fahrtrichtung verlau- 
fende Parklicke gegebenen Unt ers tilt zung. Selbstverstandlich 
kann auch hierbei ein Rangiervorgang vorgesehen sein. 
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Wenn die Unterstatzung nach mehreren Einparkstrategien erfol- 
gen kann, wShlt der Fahrer uber entsprechende Eingabemittel 
die gewiinschte Einparkstrategie aus, er gibt also vor, ob das 
Pahrzeug ISngs oder quer zur Fahrtrichtxmg eingeparkt werden 
5 soil trnd Ob die Parkliicke sich auf der linken oder rechten 
Seite des Fahrzeugs befindet. Es ist aber auch denkbar, dafi 
die Vorrichtiing diese Entscheidung \inter BerGcksichtigung der 
Abmessungen der Parklficke selbst trifft oder den Fahrer auf- 
fordert, eine von mehreren mdglichen Einparkstrategien zu 
10 wahlen. 
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DaimlerChrysler AG Singer 

19.12 ,2002 



Pat exit ctnsprQche 



1. Verfahren zur Unterstiiitzung des Fahrers eines Fahrzeugs 
bei einem Einparkfahrmanover, wobei eine Parkliicke vom Fahr- 
zeug aus erfalSt und ausgemessen wird und eine Solltrajektorie 
(5) entsprechend einer vorgegebenen Einparkstrategie bestimmt 
wird, entlang der das Fahrzeug wihrend des Einparkf ahrmand- 
vers bewegt werden soil, 

dadurch gekennzeichnet, 
daS dem Fahrer auf einer Bildanzeigevorrichtxing ein Park- 
situationsbild gezeigt wird, auf dem in einer Draufsicht die 
Parkliicke (7), eine optimale Sollposition (4), sowie ein 
erstes Fahrzeug (1) und ein zweites Fahrzeug (2) dargestellt 
sind, wobei die optimale Sollposition (4) einer Position 
entspricht, die das Fahrzeug innerhalb der Parkliicke (7) 
erreichen soli, das erste Fahrzeug (1) dem Fahrzeug in seiner 
momentanen Position entspricht und das zweite Fahrzeug (2) 
dem Fahrzeug in einer Zielposition (2) entspricht, welche 
voraussichtlich erreicht wird, wenn das Fahrzeug der Solltra- 
jektorie (5) folgend bewegt wird. 

2. Verfahren nach Anspruch 1, 

dadurch gekennzeichnet, 

daS die Solltrajektorie (5) in AbhSngigkeit des anfanglichen 

Lenkwinkels bestimmt wird. 

3 , Verfahren nach Anspruch 1 oder 2 , 

dadurch gekennzeichnet, 

die Solltrajektorie (5) derart bestimmt wird, daS sie einen 

an einem Startpionkt (5a) beginnenden, mit konstantem Lenkwin- 
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kel durchfahrbaren ersten Abschnitt aufweist, dessen Verlauf 
durch den im Startpunkt (5a) eingestellten Lenkwiixkel vorge- 
geben wird. 

4. Verfahren nach Anspruch 3, 

dadurch gekennzeichnet, 
dais die Solltrajektorie (5) derart bestiirant wird, daS an den 
ersten Abschnitt ein zweiter mit konstantem Lenkwinkel durch- 
fahrbarer Abschnitt anschliefit. 

5. Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche^ 
dadurch gekennzeichnet, 

daS die Solltrajektorie (5) auf dem Parks ituationsbild darge- 
stellt wird. 

6. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi die Parklilcke (7) ermittelt und ausgemessen wird, wahrend 
das Fahrzeug an ihr vorbeifahrt, und dafi der Fahrer aufgefor- 
dert wird, zuriickzuf ahren, wenn er am Startp\inkt der Solltra- 
jektorie vorbeigefahren ist. 

7. Verfahren nach Anspruch 6, 

dadurch gekennzeichnet, 

dafi das Fahrzeug automatisch angehalten wird, wenn es die 

Startposition (5a) erreicht hat. 

8. Verfahren nach einem der vorherigen Ansprflche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi der Fahrer bei stehendem Fahrzeug aufgefordert wird, das 
Lenkrad zu drehen. 

9. Verfahren nach Anspruch 8, 

dadurch gekennzeichnet, 
der Fahrer aufgefordert wird, das im Parksituatlonsbild ge- 
zeigte zweite Fahrzeug (2) durch Drehen des Lenkrads in die 
optimale Sollposition (4) zu bringen. 
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10. Verfahren nach Anspruch 8 oder 9, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi dem Fahrer die Drehrichtving des Lenkrads optisch und/oder 
akustisch xmd/oder haptisch angezeigt wird. 

11. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi eine Roickmeldung an den Fahrer abgegeben wird, wenn das 
zweite Fahrzeug (2) die optimale Sollposition (4) erreicht 
hat. 

12. Verfahren nach Anspruch 11, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi die Rflckmeldimg durch Anderung der Farbe eines das zweite 
Fahrzeug (2) darstellenden Bildeleraents erfolgt. 

13. Verfahren nach einem der vorherigen Ansprfiche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi der Fahrer aufgefordert wird, das mit f estgehaltenem 
Lenkrad loszufahren, wenn das zweite Fahrzeug (2) in der 
optimalen Sollposition (4) liegt. 

14. Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi das Parksituationsbild beim Losfahren ausgeblendet wird. 

15. Verfahren nach Anspanich 7, 

dadurch gekennzeichnet, 

das Parksituationsbild beim Anhalten oder Abbremsen einge- 

blendet wird- 

16. Verfahren nach einem der vorherigen Ansprilche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi das Fahrzeug automatisch angehalten wird, wenn wahrend 
der Durchfiihrung des Einparkf ahrmanovers das Ende (5b, 5c) 
eines mit konstantem Lenkwinkel durchf ahrbaren Abschnitts der 
Solltrajektorie (5) erreicht wird. 
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17. Verfahren nach einem der vorherigen Anspriiche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dafi die Position des Pahrzeugs wahrend der Durchffihrung des 
Einparkfahrmcmavers ermittelt wird iind dafi das Fahrzeug auto- 
mat isch angehalten wird, wenn es einen um die Solltrajektorie 
(5) definierten Toleranzbereich verlafit. 

18. Verfahren nach Anspruch 17, 
dadurch gekennzeichnet, 

daS dem Fahrer das Verlassen des Toleranzbereichs (8) optisch 
und/oder akustisch und/oder haptisch angezeigt wird. 

19. Verfahren nach einem der vorherigen AnsprCiche, 
dad u r ch gekennzeichnet, 

dafi die Solltrajektorie (5) neu berechnet wird, wenn das 
Fahrzeug wahrend der Durchfuhrung des Einparkf ahrmanovers 
angehalten wird. 

20. Verfahren nach einem der vorherigen AnsprQche, 
dadurch gekennzeichnet, 

der Fahrer daruber informiert wird, ob zum Ereichen der end- 
giiltigen Parkposition ein Rangieren des Fahrzeugs erforder- 
lich ist. 

21. Verfahren nach einem der vorherigen Anspruche, 
dadurch gekennzeichnet, 

dais die Geschwindigkeit des Fahrzeugs wahrend der Durchf<ih- 
rung des Einparkf ahrmandvers auf einen unterhalb eines vorge- 
gebenen Maximalwerts liegenden Wertebereich begrenzt wird. 

22. Vorrichtung zur UnterstCitzung des Fahrers eines Fahrzeugs 
bei einem Einparkf ahrraanover, mit Umgebungserf assungsmitteln 
zur Erfassung und Ausmessung einer Parklftcke in der Umgebung 
des Fahrzeugs, mit Auswertemitteln zur Ermittlung einer Soll- 
trajektorie (5), entlcuig der das Fahrzeug wfthrend des Ein- 
parkf ahrman&vers bewegt werden soil, mit Inf ormierungsmitteln 
zur Informierung des Fahrers iiber die zur Durchfuhrung des 
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Einparkfahrmanovers erf orderlichen Fahreraktionen und mit 
Positionserfassungsraitteln zur Erraittlung der Position des 
Fedirzeugs , 

dadurch gekennzeichnet, 
5 daiS die informierungsmittel eine Bildanzeigeeinrichtung zur 
Anzeige eines Parksituationsbilds umfassen, auf dem in einer 
Draufsicht die Parklicke (7), eine vom Fahrzeug innerhalb der 
ParklGcke (7) erreichbare optimale Sollposition (4), die 
Solltrajektorie (5) sowie ein dem Fahrzeug in seiner momenta- 
10 nen Position entsprechendes erstes Fahrzeug (1) und ein dem 
Fahrzeug in einer voraussichtlich erreichbaren Zielposition 
entsprechendes zweites Fahrzeug (2) darstellbar sind. 
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DaimlerChrysler AG Singer 

19.12.2002 



Zusannaenf assung 



1 . verf ahren xind Vorrichtxmg . zur unterst<itzung des Fahrers 
eines Fahrzeugs bei einem Einparkf ahrmanaver . 

2.1. Bekannte Vorrichtxingen zur Unterstutzung des Fahrers 
eines Fahrzeugs bei der DurchfCkhrung eines Einparkf ahrmanover 
umfassen Oblicherweise Dmgebungserfassungsmittel zur Erfas- 
sung und Vermessung von potentiellen Parklucken, Mittel zur 
Ermittlung einer Einparkstrategie und Inf ormierungstnittel zur 
Ausgabe von Anweisungen an den Fahrer, die ihn in die Park- 
lacke f ahren. Das neue Verf ahren und die neue Vorrichtung 
sollen dem Fahrer eine bessere Unterstutzung bei der Durch- 
fiihrung des Einpatrkf ahrmanover geben. 

2.2. Hierzu wird dem Fahrer auf einer Bildanzeigevorrichtung 
ein Parksituationsbild gezeigt, auf dem in einer Draufsicht 
die parkliicke, eine optimale Sollposition, sowie ein erstes 
und zweites Fahrzeug dargestellt sind. Dabei entspricht die 
optimale Sollposition einer Position, die das Fahrzeug inner- 
halb der Parklticke einnehmen soli, das erste Fahrzeug dem 
Fahrzeug in seiner momentanen Position und das zweite Fahr- 
zeug dem Fahrzeug in einer voraussichtlichen, iiber den Lenk- 
winkel variierbaren Zielposition. 
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